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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

(g) Kamera mit Abstandsmessungs-Sensoreinheit 

(5?) Die Erfindung betrifft eine Kamera (CA), die bel der fo- 
togrammetrischen Vermessung verwendet werden kann. 
Die Kamera (CA) hat eine Sensoreinheit (34) zum Messen 
eines vertikalen Abstandes (LI) und eines minimalen Ab- 
standes (L2) zwischen der Kamera (CA) und einem gege- 
benenfalls geneigt verlaufenden Untergrund (P), uber 
dem die Kamera (CA) angeordnet ist. Die Kamera (CA) hat 
ferner ein Speichermedium (38) zum Abspeichern des 
vertikalen und horizontalen Abstandswertes (LI und L2). 
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^ Boschreibung 

Die Rrlindunu bcntV. einc Ka.uera. die insbeson<icre beitu fo.ogrunnuc.rischcn Vcnucsscn vcrwendbar is.. Ferncr be- 
irilT. die 1-rlindune cin Spcichcriuediun. nach deni ObcrbegrilV des Paicntanspruchs b bzw 9. 

Fo S „i^ Vcr-uessuneen werdcn bcispiclsvvcise a,n On eincs Vorkehrsunlalls durchgeluhr.. I I.crzu w.rd dcr 
Unfalbri r ,uindes.ens .we. verschiedenen Po.i.ionen ...i. einer Kan.cra .cograher. unci aul Grundlage ausgcwahher 
ALit'nahiuen cine Venucssuneskarie des Unlallortcs crstclll. ... • r ^ 

itrwird in ieder Au.nah„.e ein .weidi.uensionaies Koordina.ensys.e... del.n.cr,. en.sprcchend dem ~ 
na e Posi.ionen von in jeder Aufnah...e aulgezcichne.en Objek.cn best........ werden. AnschUcben w.rd aul ^run agt 

der zweTzS...ensionalen Koordina,ensvs,e.„e ein dreidi.uensionales Koordinaiensys.e.u ers.ell. und d.e d e.d..,u.-n- 
JonaTen S one " der aufeezeichne.en Objek.e bezuglich des dreidi,nensionalen Koord.na.ensys.ems em....clt Eni- 

prelend kal eine Venue^suneskane des Untailor.es ers.ellt werden. inde.n die Objek.e aut e.ne der dre. durch das 
n nsSnale Koordina.ensy^.e.n dcfinienen Ebenen projizier.. aul ein Bla.. Pap.er werde . 

Bevor eenau skalier.e Abs.ande und Langen aut der Vern.essungskar.e reproduz^-r. werden ^^nnen . .ub ^^^Znl 
„,i, den dbiek.en in den Aufnahn.en cin S.andard.uaBs.ab aufgeno.nn.cn werden. Des we.ieren .nuB .n den Au.nah..,en 
eine Standardreterenzebenedetiniert werden. auf die sich die Vemiessungskartestu.z.. ^ j ,■ i, 

Ob icL^^^^^^^^ Defini..on eines S.andard.uaBs.abcs und einer Reterenzcbene dre, zue.nander .dem.schc^ 

kee^ 5n.re M^^^^^^^ jewels an eeeigneren S.ellcn am Unfallon posi.ionier.. Der S.andard.uaBs.ab w^d dur h 

zl^f S,zcn der kegellonniin Markierungen defin.er.. deren Abs.and 

oeniessen wird Die durch die drei Spi.zen der kegellorivugen Markierungen dehnierte tbene dieni als Kcterenzcnenc 
^ ZtrZt^rlZ. Unlallor. cben. d. h. tall, die durch die .Spi.zen der Markierungen dehmer.c f terenzebene ... . 
eine orizon.alcn Ebene zusanunen. kann cine ordnungsge.naBe prazise Vcr,.essungskar.e aut Grund age Re -e"- 
ebene aezeichne. werden. Is, dagegcn dcr Un.ergrund geneig.. d. h. verlautt d.e Reterenzebene bezusl ch der hor.zon.a 
len Ebene schrae. is. cin ordnungsae.naBes und prazises Ze.chnen dcr Vennessungskarte n.cht .nogl.ch. 

DC uzutblge ,;uB. wenn der Un.ergrund geneig. verlauf.. ein^cigungswinkcl ge.ucsscn ^^^^l^^^^. 
dreidi.uensionalen Positionen der Objek.e der ge.i.csscne Neigungsw.nkel rnit e.nbezogen werden da.nu die Yen nes 
^nSk™dnu^^^^ und prazise .ezeichnc. werden kann. Dennoch is. es problcn.a.isch, den Neigungsw.nkel des 

Unrfrg^def hinaus kann das MaB des Ncigungswinkels irnunilicherwe.se n.cht einbezogen 

A?derersei.s bes.ehi der Wunsch nach einer Vennessungskarte. die in einer veriikalcn Ebene lieg. d. h. einer senk- 
rec t 1 or^^^^^^^^ Ebene bzw. zur Reterenzebene verlautenden Ebene. Bevor diese ^'^-f^^l^l^^^^;^;'^^^^^^^ 
niuR icdoch der veriikale Abstand zwischen der Ka.uera und dem Un.ergrund ge.nessen werden. Auch li^r n.. das I ro 
blcni auf den vcr.ikalen Abs.and zw.schen der Kan.era und de.n Un.ergrund .nessen zu musscn. Daruber h.naus kann 
das MaB des ver.ikalen Abs.andes gleichfalls irriUinlicherweise nicht .„.. einbezogen werden, _ 

5 Es is. Autgabe der Erfindung. eine Ka.uera bzw cin Speicherniediuir, berei.zustellcn. m.t der bzw .ml dem dcr Ne. 
ouSswinkcl des Un.cr.rundes bezogen auf eine horizon.ale Ebene aut e.ntachc We.se enumel. werden kann. 
^ Diese Aufgabe wird Sei einer Ka„rera der eingangs genannien Art gclos. durch e.ne Sensoreinhe... die ^" 
Ab^ and und^einen minimalen Abs.and der Kamera zu einem gegebencntalls gene.gt zu e.ner honzontalen Ebene -r^^^^^^ 
Sndcn Un.ergrund bestim.m. uber de.n die Ka.,.era angeordnet ist. Ferner wird d.e Autgabe^durch e.n Spe.U enuedium 

0 mil den Merkmalen des Paten.anspruchs 8 bzw 9 gelost. Vor.eilhaf,e Weitcrbildungcn crgeben sich aus den jcweils zu- 

'%trdl^:SS:thndun. wird cine Kan.era bcrei.gcs.ell.. die eine Abs.ands.ucssungs-Scnsorc.nheit ha., .ui. 
der der Nei-uneswrnkel des Untcrarundes cnui.telt werden kann. sobald die Ka.uera cine Autnah.ue niacht. 

Fcrlier kann bei der Ertindung die Kamera mi. ihrer Abs.ands.ncssungs-Sensoreinhei. den veriikalen Abs.and zwi- 
5 schen der Ka.uera und de.n Un.ergrund besiimmen. sobald mi. der Ka.uera eine Autnahmc ge.at.gt wird. 

Bei der Erfindung ist die Kamera mi. einer Abs.andsniessungs-Sensoreinheu ausges.a.tet. .uit der e.n vemkale und 
ein minhualer Abstand zwischen der Kamera und de.u gegebenentalls geneigt verlautenden Unter^mnd. uber de.u die 

^Tr^^g^^fhl^Se^KTrre:^ wie beispielsweise eine IC-Speicherk=u.e. in dem der ve.ikaj. 

iO und der .uinimale Abs.and abgespeicher, werden kann. Daruber hinaus konnen „n Spe.chenuedium zusatzhch die toto- 

^"rKa.u'ratrn ete^R^ S n^h:ifelalten. nut der basierend aufdeni ve.ikalen unddem .uinimalen Abs.andein 
Neigunaswinkel des seneigten Un.ergrundes bercchnet werden kann. In diesem Fall kann ans.ellc des venikalen und mi- 
nimalen Abstands der berechncie Neiaungswinkel in. Speichemiedium abgespeichert werden. 
35 Dies" und weitere Ziele der vorliegenden Erfindung werden aus der nachfolgenden Beschreibung unter Bezugnahme 
auf die Zeichnungen besser vers.andlich. Darin zeigen: , ^, ■ h„„ y.nnHhiiH VlHeoka- 

Fig. 1 eine schenia.ische perspektivische Darstellung einer erfindungsgemaBen elek.ron.schen Slandbild- Videoka 

mera. 

Fig. 2 eine Unteransichi der Standbild-Videoka.ucra nach l-ig. 1. 
m Fiff "? ein Blockschaltbild der Standbild-Videoka.uera nach Fig. 1. . , 

Fig 4 e n AbTaufdiagram.u einer von der S.andbild- Videokamera nach Fig. 1 durchgetuhr.en A^tn^hmerou tine 
fS: 5 eine konzeptionelle schema.ische Darstellung einer durch e.ne Abstandsmessungs-Sensoreinheu der S.andb.ld- 
Videokamera nach Fig. 1 durchgefuhnen Abs.andsmessung. ^. ., . rr' ^,..1 ^h^rkme die in die Siand- 

Fig. 6 eine konzeplionelle schema.ische Dars.ellung eines Forma.be.sp.els ciner [C-Spei.herkarte. d.e in die .Stand 

65 bild- Videokamera nach Fig. 1 eingelegt werden kann. ^ ^ . p u , „o.h 4 

FiB 7 ein Ablaufdiaeramm einer Abs.andsmeBroutine. die Tedder Autnahmerouiine nach Fig. 4. St 

Fig 8 einen Saph einer alcichmaBigen Kennlinie. die durch Verarbeiten einer Serie von durch die Abs.andsmes. 

sungs-Sensoreinhei. der S.andbild- Videokamera nach Fig. 1 gemessenen Absiandsdaien entsteht. 
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Fig. 9 cine kon/cpiionollc pcrspcktivische Darsiclliing oincr Ibtogratumetrischcn iVTcRcinrichtung, die die Standbild- 
Vidcokamera nacli Fig. I verwendet. 

Fig. 10 cine konzeptioncllc Darstcllung eincr aus einerersien Posiiion der MeBeinrichuing nach Fig. 9 foiogratiertcn 
Aut'nahtue, 

Fig. 1 1 eine konzepiioneile Darstcllung eincr aus eincr zwcitcn Position der Mc(3cinriclitung nach Fig, 9 Ibtogralierten 5 
wciieren Aufnahiiie, 

Fig. 12 eine konzeptionelle Darstcllung der rclativcn [.agcbeziehung /wischen einern SlandardniaGstab und der erstcn 
bzw. zwciten Aufnahiiie der Fig. 10 bzw. IK 

Fig. 13 cin Blockschaltbild cincs Coniputersystcms. mit dcni die crlindungsgeniaLk Ibtogramrnctrischc Messung 
durchgefiihrt wird, lo 

Fig. 14 ein Ablaut'diagrainiti eincr toiograninietrischen McBrouiine zur Erzeugung eincr Veniiessungskarte auf 
Grundlage der ersten und zweitcn Authahnie nach den Fig. 10 und IK 

Fig. 15 cine konzeptionelle pcrspcktivische Darstcllung eines dreidirtiensionalcn Koordinatensysrcnis zur Eirzeugung 
der Veniiessungskarte. 

Fig. 16 cin Ablaurciiagranini, das eine Abwandlung des Ablaufdiagraniiiis nach Fig. 4 zeigt, 15 

F1g. 17 cin Ablaufdiagraiiini, das eine Abwandlung des Ablaufdiagraiiinis nach Fig. 7 zeigt, und 

Fig. 18 eine konzeptionelle Darstcllung eines Verfahrens zuiii Erzeugen eincr breilen Venncssungskarte durch Koni- 
biniercn niehrerer Veniiessungskartcn. 

Fig. 1 zeigt das AuBere eincr crfindungsgemaBcn clcklronischcn Standbild-Videokarnera. Die Standbild-Videokanicra 
hat cinen Kanicrakorper 10, eine etwa iiiittig an eincr Vorderseite des Kaiiierakorpers 10 angcordnetc Aufnahiueoptik 12, 20 
eine an der Vorderseite des Katiierakorpers 10, rechtsscitig der Aut'nahnieoptik 12, Ciber diescr angcordnetc elcktronische 
Blitzeinheit 14 und an der Vorderseite cinen. bezogen aut'die Autnahiiieoptik 12, der clektronischen Blitzeinheil 14 ge- 
gcniiberliegcnd angcordncten Ausloser 16. 

Des weiteren hat die Kaiiicra auf der Oberseite ihrcs Kanierakorpers 10 cinen niittig angcordncten Sucher 18, ein scit- 
lich der einen Seite des Suchers 18 angeordnetcs LCD-Feld 22 ('LCD = Liquid Cristal Display) sowic cinen seillich der 25 
anderen Seite des Suchers 18 angcordncten Hauptschalter 24. Femer hat. der Kainerakorper 10 einen an seiner Seiten- 
wand ausgcbildeten langlichen Schlitz 26, durch den ein Aufzcichnungstrager wie beispielswcise eine IC-Speicherkarte 
28 in die Karnera cingclcgt oder aus ihr entnommcn werden kann. Zuni Auswerfcn bzw, Ausgebcn der IC-Speicherkarte 
28 aus dein langlichen Schlitz 26 der Kanicra dient ein Ausgabcknopf 30. 

Obwohl in Fig, 1 nicht dargestellt, ist in der Ruckwand des Kainerakorpers 10 ein LCD-Bildschinn 72 eingelassen M) 
(vgl. Fig. 3), auf deni die fotografierten Aufnahnien reproduziert und betrachtet werden konnen. 

Wie Fig. 2 zeigt, ist an der Unterseite des Kanierakorpers 10 in ciner Ausnehniung 32 eine Abstandsiiiessungs-Senso- 
rcinheit 34 schwenkbar gelagert. Die Sensoreinheit 34 hat eine Lichtquelle 35. die cinen Lichtstrahl wie beispielswcise 
cinen Infrarotlichtstrahl in Richtung eines Objektcs cmitticrt, und einen Lichtentpfanger 36, der den votn Objekt rcflek- 
ticrten Infrarotlichtstrahl enipfangt. -^5 

Als Lichteniptanger 36 dient beispielswcise ein PSD (PSD = positive sensitive device). Die Lichtquelle 35 und der 
Lichteinpfanger 36sind mil eineiii vorgegebenen Abstand zueinander angeordnet. Der Einfallspunkt des Lichtstrahls auf 
den Lichtenipfangcr 36 wird erfaBt, wobci die Einfallsposition in Abhangigkeii von dern Winkel variiert, iiiit deiii der In- 
frarotlichtstralil von deni Objekt retlekliert wird. Dadurch kann der Abstand zwischen der Lichtquelle 35 und dern Objekt 
auf Grundlage dererfaBten Einfallsposition des Lichtstrahls bestiinriit werden. Der eniiittelte Abstand wird als Abstands- 40 
datensignal von dcin Lichtenipfangcr 36 ausgegeben. 

Wie Fig. 2 zeigt, hat die Sensoreinheit 34 zwci von ihren enigcgengcsctztcn Stimrtachcn abstehcnde Lagcrzapfen 38. 
Die Lagerzapfen 38 sind zueinander enllang eincr Mittelachsc A der Sensoreinheit 34 ausgcrichtet, die rechtwinklig zur 
optischen Achse der Aufnahnieoptik 12 verlaufr. Die Lagerzapfen 38 sind an den gegenuberliegenden Seitenwanden der 
Ausnehniung 32 in geeigncten Lagem (nicht dargestellt) drehbar gelagert, wodurch die Sensoreinheit 34 uin die Mittel- 45 
achse A schwenkbar ist. Eincr der Lagerzapfen 38 ist niiteinein am Kainerakorper 10 vorgcsehenen elektrischcn Motor 
40 verbunden. 

Wird der elektrische Motor 40 nicht angctrieben, kann sich die Sensoreinheit 34 frei um ihre Mittelachse A drchen. 
Die Massenverteilung der Sensoreinheit 34 ist so durch die Wirkung der Schwerkraft ausbalanciert, dal5 die Lichtstrahl- 
achse der Lichtquelle 35 normalerweise veriikal ausgcrichtet ist. Genauer gesagt, befindet sich die Sensoreinheit 34, un- 50 
abhiingig von der Position der Kainera, in ciner ausbalancierten Stellung, wenn die Kaniera an einem Stativ befestigt ist. 
Dadurch kann ein Lichtstrahl von der Lichtquelle 35 der Sensoreinheit 34 vertikal emittiert werden, so lange der elektri- 
sche Motor 40 nicht angctrieben wird. 

Wird der elektrische Motor 40 betrieben, schwenkt er die Sensoreinheit 34 aus der ausbalancierten Stellung in eine Po- 
sition, in der die Lichtstrahlachse der Lichtquelle 35 horizontal ausgerichlet ist, wobei die Schwenkrichtung der Senso- 55 
reinheit 34 von der Drehrichtung des Elektroiiiotors 40 abhangt. Die Sensoreinheit 34 kann iiber einen Winkelbereich 
von 90*^ geschwenkt werden, sobald der Elektromotor 40 betrieben wird. 

Fig. 3 zeigt ein Blockschaltbild der erfindungsgemaBen Videokaniera. Die Videokamera hat eine Steuereinheit 42 mit 
einem Mikrocomputer bzw. Mikroprozessor, einem ROM-Speicher, eineni RAM-Speicher und dergleichen. die die Vi- 
deokamera insgesamt steuert. 60 

Die Aufnahnieoptik 12 hat mehrere Linsengruppen und eine zwischen diesen angeordnete Blende 44. Hinterder Auf- 
nahnieoptik 12 ist ein Festkorper-Bildsensor 46 angeordnet, der als Vorrichtung zum fotoelektrischen Utuwandeln der 
Lichtstrahlen dient und der vorzugsweise cin CCD-Bildsensor (CCD = charge-coupled device) ist. Zwischen der Auf- 
nahnieoptik 12 und deiii CCT)-Bildsensor 46 ist ein Schnellklappspiegel 48 angeordnet, uber dem seinerseils cine Ein- 
stellscheibe 50 gehalten ist. die Bestandteil des optischen Systems des Suchers 18 ist. 65 

Der Schnellklappspiegel 48 kann von eincr Spiegelantriebsschaltung 52 zwischen einer abgesenkten Stellung, d. h. 
der mil durchgezogenen Linien in Fig. 3 gezeigten geneigten Stellung, und einer hochgeklappten Stellung bewegt wer- 
den, d. h. der mit gestrichelten Linien in Fig. 3 gezeigten, horizontalen Stellung. Die Spiegelantriebsschaltung 52 wird 
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durch einc Belich.unos.lcuemn. 54 .es.cucr,. >ui, dcr e.n Bclich.ung.sensor 56 vcrhundcn is,. Die Belichtungsstoucrung 

'Xelis, zu betnerken. daB. obwohl in Fig. 3 n,ch, gezeig.. cine gle.chfalls von der Belich.ungss.euerung 54 anges.eu- 
erte Blendensiellschaltung vorgesehen ist. mil der die Blende 44 versie U wird. . u tiir die elek- 

nor f Y'D Rildsensor 46 hat eine elektronische VersciiluBtunktion, nut der eine Belichiungszeit, d. h. eint tur aie eiek 

deniCCD-BiLdsensor46ausgegebenwtrd. ^n.^irht^rk-irten-Steuerschalluna 68 zuectulirt, 

*„, »uf <le,„ dl. faograB.™ Aotn*n,e rcp,od.»r, und ^^^^^^^^ ,^,„„.„ ji„ j„ S.eue^inta,, 

wie F^llTet. is. die Ka.uera ,mi eine.,, Belich.ungssensorschalter 76 and einen, Ausloseschal.er 78 ausgestatte.. 

16 zun, Einschalien des Belich.ungssensorschalters 76 halb gedrucki ist oder n,cht. Das Best,n,n,en. 
lungssensor 56 erzeugien Ausgangss.gnals best.mml ^^^d- vertikale Abstand LI und der mininiale Ab- 



4 
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wurctc. tlihrl die StcLicrung in Schritt 406 fort, bei dcm iter Ausloscr 16 deakiivicrt vvird. AnschlicBend gchi die Stcuerun^ 
/XI Scliritt 407, bei deiii die ALifnahiiiefunkiion ausgerCihri wird. Bei der Aufnahniefunktion vvird die Gro(3e der Blende 44 
durch die von der [ieliehiuniissieLierschaltung 54 gesieuerte Blendensteilschaltung auf Grundlage des Ausgangssignals 
des Belichiungssensors 56 eingesiellt und anschliel^enct der Schnellklappspiegel 4H von der abgesenkten Stellung in die 
h ochg e k 1 app t e S 1 e 1 1 u n g n ac h o be n g es c h we n k I . D ad u re h vv i rd di e I i c h I e II 1 p t an g e nde Y- [ iieh e des CC D- B i icise n so rs 46 dc n 5 
durch die Authahmeopiik 12 einfallenden Lichlslrahlen ausgeseizt. Genauer gesagi wirdeine von der Aurnahineoptik 12 
erlaBte opiische Abbildiing fokussieri unci aut'die lichienipfangende Fliiche des (X,'D-Bildsensors 46 proji/iert, der die 
optische Abbiidung in ein aus elektrischen Pixelsignalen besiehendes Bildfeld utnwandeit. Nach Ablaureiner vot^ege- 
benen Belichtungszeiu d. h. nacli Ablaut" der tur die elektrisehe Ladungsspeieherung ertorderlichen Dauer. wird der 
Schnellklappspiegel 48 von der hochgeklappten Stellung wieder in die abgesenkie Siellung zuruckgeschwenkt. lo 

In Schritt 408 werden die Pixelsignale des Bildfeldes aus dein CCD-Bildsensor 46 ausgelesen, von deni Verstarker 60 
verstarkt, durch den Analog-Digital- Wandler 62 in digitale Pixelsignale unigewandelt und von der Bildverarbeitungs- 
schaltung 64 weiierverarbeitet, bevor sie zeiiweise ini Speicher 66 abgespeichert werden. 

In Schritt 409 werden die Pixelsignale von detii Speicher 66 in die Speicherkarten-Sieuerschaltung 68 eingelesen, mit 
der die ausgegebenen Pixelsignale als Pixeldaten des Bildfeldes aut' der tC-Speicherkarte 28 abgespeichert werden. 
Gleichzeitig werden die Daten der Abstande LI und L2 sowie weiterer Entbnnationsdaten auf der IC-Speicherkarte 28 
abgespeichert. Wie konzeptionelt in Fig. 6 gezeigt, ist der Speicherbereich der IC-Speicherkarte 28 so format iert, daB er 
in ein Kopffeld und in ein Bilddatenspeicherfeld untergliedert ist. Die das Bildfeld bildenden Pixeldaten werden in deiii 
Bilddatenspeicherfeld abgespeichert. Die Abstande LI und L2 sowie die weiteren Inforiiiaiionsdaten, wie die Nuituner 
des Bildfeldes, Aufnahmebedingungen, Datum und Uhrzeit der Aufnahriie oder alinliches, werden im Koptleld abge- 20 
speichert. Darijber hinaus kann der Speicherbereich der IC-Speicherkarte 28 auch ein Reservefeld umfassen, wie Fig. 6 
zeigt. 

Nachdem die Pixeldaten, die Abstande LI und L2 sowie die weiteren Infonuationsdaten auf der IC-Speicherkarte 28 
abgespeichert worden sind, fahrt. die Steuerung mit Schritt 410 fort, bei demder Ausloser 16 wieder aktiviert wird. An- 
schlieBend kehri. die Steuerung zu Schritt 401 zuriick und wartet auf die nachste Aufnahme. 25 

Wie zuvor bereits angedeutet, wird in Schritt 404 der in Fig. 4 gezeigten Aufnahmeroutine, sobald der Ausloser 16 
haib gedriickt ist, die in Fig. 7 dargestellie A bstandsmcB routine ausgefuhrt, die nachfolgend beschrieben wird. 

In Schritt 701 wird ein Zcihler n auf Null zuriickgesetzt. AnschlieBend werden in Schritt 702 die von dem Lichtemp- 
fanger 36 der Abstandsrnessungs-Sensoreinheit 34 erfaBten Abstandsdaten DD aufgenomnien, wahrend die Sensorein- 
heit 34 von der ausbalancienen Stellung in eine vorgegebene Winkelstellung geschwenkt wird, wahrenddessen der von JO 
der Lichtquelle 36 der Sensoreinheit 34 emiitierter Infrarotlichtstrahl von der geneigten Oberflache P zuriickgeworfen 
wird. Dabei ist zu bemerken, daL> der in Fig. 5 gezeigte Winkel (oden Winkel zwischen der ausbalancierten Stellung (LI) 
und der vorgegebenen Stellung angibt. 

In Schritt 703 werden die erfaBten Abstandsdaten DD als DD^-Daten eingelesen, die zeiiweise in dem RAM-Speicher 
der Steuereinheit 42 abgespeichert werden. In Schritt 704 wird der Zahler n um Bins erhoht und in Schritt 705 iiberpruft. J5 
ob der Zahler n einen dem Winkel O) entsprechenden vorgegebenen Wert entspricht oder nicht. Hat der Zahler n den vor- 
gegebenen Wert noch nichr erreicht, kehrt die Steuerung von Schritt 705 zu Schritt 702 zuriick und wiederhoh die Rou- 
tine mit, den Schritten 702 bis 705 so lange, bis der Zaliler n den vorgegebenen Wert erreicht hat. Dabei ist zu bemerken, 
daB die Abstandsdaten DD des Lichtemptangers 36 in zeitlichen Abstanden von beispielsweise 1 ms erfaBt werden. 

Sobaid der Zahler n den vorgegebenen Wert erreicht. tahrt die Steuerung ausgehend von Schritt 705 mit Schritt 706 40 
fort, bei dem die Folge von Abstandsdaten DD^, so verarbeitet wird, daB eine gleichmaBig verlaufende Kennlinie ent- 
stehi, wie sie durch den Graphen in Fig. 8 dargestelll ist. 

In Schritt 707 wird der Zahler n auf Null zuriickgesetzt. AnschlieBend wird in Schritt 708 der Abstandswert. DDj^^q 
Abstand LI gesetzt und zeitweise im RAM-Speicher der Steuereinheit 42 abgespeichert. Wie aus den zuvor erfolgten Er- 
lauterungen ersichtlich, entspricht dabei der Abstandswert DD^^q ^^^^^ ^^'8- ^ gezeigten vertikalen Abstand LI , da sich 45 
die Absiandsmessungs-Sensoreinheit 34, unmittelbar bevor der Eleku-oniotor 40 betatigt wird, in der ausbalancierten 
Stellung befindet. 

In Schritt 709 wird der Zahler n urn Eins erhoht. AnschlieBend wird in Schritt 710 die folgende Berechnung durchge- 
fiihrt: 

50 

ADD,^DD^^i-DD„. 

In Schritt 711 wird bestinuni, ob das berechnete Ergebnis ADD^ groBer oder gleich Null ist oder nicht. Ist ADDj, < 0, 
kehrt die Steuerung ausgehend von Schritt 711 zu Schritt 709 zuruck. Die Routine wird also mit den Schritten 709 bis 711 
so lange wiederhoh. bis ADD^ groBer oder gleich Null ist. 55 

Sobald in Schritt 711 festgestelU wird, daB ADD^ groBer oder gleich Null ist, d. h., wenn der minimale Abstand DD^ 
bestinunt worden ist, tahrt die Steuerung ausgehend von Schritt 711 mit Schritt 712 fort. In Schritt 712 wird der minimale 
Abstand DD„ als Abstand L2 gesetzt und zeiiweise im RAM-Speicher der Steuereinheit 42 abgespeichert. AnschlieBend 
kehrt die Steuerung zu Schritt 406 des Ablaufdiagramms von Fig, 4 zuriick. 

Fig. 9 zeigt konzeptionell eine fotogrammetrische MeBeinrichtung, bei der eine erfindungsgemaBe Videokamera ver- 60 
wendet wird. In dieser Darsiellung ist ein wurfelformiges Objekt OB an einer Stelle posilioniert, die foiograitimetrisch 
vermessen werden soli. Seitlich des zu vemiessenden, wurfelfomiigen Objektes OB ist ein Standard-Mal3stab SC ange- 
ordnet. Der Standard-MaBstab SC und das wiirfelfontiige Objekt OB werden aus zwei verschiedenen Richtungen von 
der Videokamera CA foiografiert. Wie Fig. 9 zeigt, wird der Standard-MaBslab SC und das wurfelfoniiige Objekt OB zu- 
nachst aus einer mit durchgezogener Linie dargeslellten ersten Position M( von der Videokamera CA fotografiert. An- 65 
schlieBend werden sie aus einer zweiien Position Mt von der Videokamera CA fotografiert (in gestrichelten Linien dar- 
gesiclll). Bei der ersten Position M| ist die optische Achse der Videokamera CA mit dem Bezugszeichen O^ bezeichnet. 
An der zweiten Position M2 ist die optische Achse der Videokamera CA durch das Bezugszeichen O2 angegeben. 
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Dabei ist zu beii.crkl-n, daB sowohl die ers.e als auch die zweiie Posiiion M, und M, jcweils als der hin.ere Hauptpunk. 
tier AiifnahiiieoDiik 12 der Vidcokaiucra 0\ deliniert scin konnen. ... • j • 

Bd^Mn i^Fig 9 darges.c.l.en Ausfuhrungsbe.spiel ha. dcr S.andard-.MaGs.ab SC die Fonn e.ner glc.chseu.gen dre.- 
eck^oen P a "c n.i. drei Referenzpunkten ?,. und P3. die nahc der Eekpunk.e der gle.chsemgen dre.eck.gen Plane der- 
a . Scxdnei nd. daB durch die Referenzpunk.e P„ P, und P3 ein gleichsei.iges Dre.eck dehn.cri .s. w.e es durch d.e 
S,X"r e Flticlne m Fig. 9 darges.e.l. is.. Die schraffier.e Flache dien. als Referenzebene. D.e ^^^^^^^^^^ 
S Releren/punk.e P,, P, und P3 delinier.en gleichsei.igen Dreiecks haben jewe.ls e.ne vc^egebene Lange 1. dit als 

schr.g. d. h.. is. s.e ... den Winkel e bezUgUcb der horizon.alen Hben^ S^^^^^^^^^ 
wie es Fig. 5 zeig.. verlauf. die durch die Punk.e P,. P, und P3 definier.e. schraHiene Reterenzebene gle.chtalls urn den 
Winkel 0 bezuelich der horizontalen Ebene Ph geneigt. . . , , . 

Dab i^st zu bemerken. daB ans.elle des Standard-MaBstabes SC drei zueinander identische. kegeltornuge Mark.erun- 
oen an eeeiene,^^^^^^^^^^^ angeordnet sein konnen. In diese.u Fall wird zuvorder Abs.and zw.schen zwe. Spuzen der ke- 
SelfanSn Markferungen beispielsweise ,ni. eine.n MaBband gen.essen und der Wer. als S.andard.neBlange gese.z - 
Femer wird als Reterenzebene die dureh d,e drei Spitzen der kegelfom.igen Mark.erungen dehn.erte tbene verwend .. 

FiB To /ett eine durch die an der ers.en Position M, angeordnete Videokan.era CA to.ografierte erste Autnah.i.e. 
Wie !us der DLs eUun" ersich.lich. ist in der ers.en Aufnahtne ein rechtwinkliges x,-y , Koord,na,ensyste.n dehn.ert. 
Tssen U?5run J^ri.u fo.ogratischen Mit.elpunk. der ers.en Autnah.ne angeordnet ist. In d.esem x,-y .-Koord.na.ensy- 
Sm werdTn dif Reterenzpunkte P,. P, and P3 durch die Punkte pn^px,,. py,,)- P.2(PM2. Py.2) bzw. p,3(px,3. py,,) 

u'zeiet eine durch die Videoka.i.era CA in der zwei.en Position M, tbtografierte zwei.e Aufnah.ue. Aus dieser 
D J fellunri ' ersich.lich, daB in der zwei.en Autnahn.e ein rech. winkliges -^^-v r Koord.na.ensysre.n de^mer . d s- 
sen Ursprune c. in. fo.ografischen Mit.elpunkt der zwet.en Aulnahn.e angeordnet ,st In 

s.e.u werden die Reterenzpunkte P,. P. und P3 durch die Punk.e p.iCpx,,- py..)- P22(P'^::- P^::' bzw. p,3(pX23. Py23) 

''TFifi" P ist die dreidi.nens.onale relative Lagebeziehung zwi'schen dem Standard-MaBstab SC, der V.deokan.era CA 
und der^i uTd zwei.en Autnahn.e dargestem. In diese.u Fall wird der S.andard-M.aBs,ab SC aut Orundlage der an 
der ers en Position M, een.achten ers.en Aufnah.ue und der an der zwei.en Pos.t.on gen.ach.en ^^.^f " ^utnah ue 
reproduziert wobei jedoch die Ab.uessung des S.andard-MaBs.abes SC einen Rela.ivwer. hat. Deshalb istd.e Lange der 
Snkamen des durch die Reterenzpunkte P,. P^ und P3 detinierten gleichschenkligen Dreiecks durch d.e Angabe I an- 

°^Um die dreidiniensionalen Koordinaten des wUrtelfonuigen Objek.s OB berechnen zu konnen is. es ertorderlich. ein 
dreilulnsiona es X-Y-Z-Koordina.ensvs,e.u zu defin.eren, wie es Fig. 12 zetgt. bei de.u d.e .n der ersten und zweUen 
luf^al."a^^^^^^^^^^ Reterenzpunkte P, P, und P3 des Standard-MaBs.abes SC bezughch des dreiduuens.onalen 

V_Y-7-Knordinatensvsteins laeeiua(3ie bestiinnu werden niussen. r. 

W,^ ^"iri2 gezeiet. liegl der ufsprung des dre.di.uensionalen X-Y-Z-Koordina.ensystems an fer ersten PosU,on 
M, Die erste Pos.^ion M, wird also durch die Ursprungskoordinaten 0. 0 und 0 des dre.diniensionalen X-Y-Z-Koordi- 
natensvste. s reprLentie i. Femer fallt die Z-Achse des dreidimensionalen X-Y-Z-Koordmatensystems .tut der opt.- 
scTen Achse O, der an der ersten Position M, angeordne.en Videoka.uera CA zusaiutuen. D.e zweue Pos.t.on wird 
durch die Koordinaten X.. Yo und Zo und d.e optische Achse O, der an der zwei.en Posmon angeordne.en Videoka- 
fr'cA durch r^^^^ «. P undVeprasen.iert. Die op..sche Achse O, t^^'^-^---;'*,^^;-^^^ 

Winkel a. P und y ...it der X- Achse. Y-Achse bzw. Z-Achse des dreidi.uens.onalen ^T^-f Ko°rdma.ensys.ems. 

Die Reterenzpunkte P.. P, und P3 des Standard-MaBstabes CA werden dtarch die Koo^^.naten P^^ 
Punkte P- (wobei j = 1, 2, 3) dargestellt. Wie in Fig. 12 gezeigt. liegen jeder Reterenzpunkt P,CPX,, PY,. PZi). P. t'X,. 
PY, P7^-) und P,(PX, PY3 PZ3). der auf der ersten Aufnahine aufgenonunene Bildpunkt Pu(pxi|. Py.t)- P.2 PXi2- 
P J,;^ px.3 Py .3) des emsprechenden Referenzpunktes sowie der hintere Hauptpunkt (M.) der Videolca.nera CA zu- 
ei'n^de 'aLgerichtet auf einer gen.einsan.en Ge 

V7 ^ P (PX PY PZ,-) und P,(PX. PY,. PZ.), der auf der zweiten Autnahtue autgenon.iuene Bildpunkt P2i(px2i- 
pi(px%, Jy^rp^sJpx. fS'des Intspihenden Referenzpunktes sowie der hintere Hauptpunkt (M3) der V.- 
deokameraCA zueinander ausgerichtet auf einergemeinsaiuenGeraden. 

Fotglich kannen die Koordina.en PX, PYj. PZj der Punk.e P, durch die folgenden Kolhnear-Gleichungen besti.u.ut 

werden: 

PX^ = (PZ^ - Z„) 



) 



PY^ = (PZj - Z„) 







- a C 

31 


+ 




*23pyi3 


- ^33^ 






*22pyij 


- *32C 


+ 




Sspyi^ 


- a C 




(i = 1, 


2; j = 


1, 2, 


3) 



wobei: 

= cos P ■ sin Y 
ai2 = -cos P • sin 7 
ai3 = sin p 
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a^i = cos a • sin Y+ sin a • sin p ■ cos y 
^22 - ^'^^ ^ ■ ^'^^ Y"*" ' sin p • sin y 
= -sin a • sin p 

= sin a • sin y + cos a • sin p • cos y 

= sin ot ■ cos y + cos a • sin p • sin y 5 
333 = cos a • cos p. 

Dabei ist zu bemcrkcn, ciaf3 in dicscn Gleichungcn die Angabc C der Brennwcite der Videokarncra CA enispricht. die 
als Abstand zwischen deiu hinieren Hauptpunki (Mj) und dem toiografischen Mitteipunkt (c^) derersten Aufnahine so- 
wie als Abstand zwischen deni hintercn Hauptpunki (Mi) und deiii fotogratischen Mitteipunkt (Ci) der zweiten Aut- 
nahiiie delinicrt ist. Ferner entspricht die Angabe i der jeweiligen Aufnahtiie und die Angabe j deiii jeweiligen Reterenz- to 
punkt Pj, P2 bzw. P3 des Standard-MaRstabes SC. 

Wie zuvor bereits erlautert, werden, wenn die erste Aufnahine von der an der ersten Position M[ angeordneien Video- 
kaniera CA fotografiert worden isr, Bildpixeldaten derersten Aufnahnie genieinsani niit den Abstiinden LI und L2 und 
weiteren Infonnationsdaten aut' der [C-Speicherkarte 28 abgespeichert. In gleicher Weise werden Bildpixeldaten der 
zweiten Aurnalinie genieinsani mil den Abstiinden LI und L2 sowie den weiteren Intbniiationsdaten auf der IC-Spei- 15 
cherkarte 28 abgespeichert, wenn die zweite Aufnahrtie von der an der zweiten Position Mj angeordneten Videokarnera 
CA fotografiert worden ist. 

Fig. LI zeigt ein Blockschaltbild eines Conipuiersysienis, das auf Grundlage der auf der EC-Speicherkarte 28 abge- 
speicherten Bildpixeldaten und Abslande LI und L2 die oben beschriebene fotograiunietrische Verniessung dutch fiihrt. 

Das Coniputersystern nach Fig. L^ hat einen Computer 82, in deni ein fotogrammelrisches Ventiessungsprogranim in- 20 
staUiert ist, sowie einen mit dem Computer 82 verbundenen IC-Speicherkartenleser 84. Der IC-wSpeicherkarienleser 84 
ist niit einem Schlitz zur Aufnahine der IC-Speicherkarte 28 ausgeslattet und hat ein TC-Speicherkarienlaufwerk 86 zum 
Einlesen des aus Bildpixeldaten besiehenden Bildfeldes, der Absiande LI und L2 sowie der weiteren rnformaiionsdaten. 
Das Coniputersystern hat ferner einen Bildschinn 88 zur Darstellung einer fotografierten Aufnahine auf Grundlage der 
von der IC-Speicherkarte 28 eingelesenen Bildpixeldaten des Bildfeldes. Ferner hat das Coinputersystem eine Tastatur 25 
90 zur Eingabe verschiedener Befehle und Daten in den Computer 82 sowie eine Maus 92 zuin Bewegen eines auf dein 
Bildschinn 88 dargesiellten Cursors. 

Fig. 14 zeigt ein Ablaufdiagramm der in dem Computer 82 der Fig, 13 auszufiihrenden fotogrammetrischen MeBrou- 
tine, bei der auf Grundlage der in den Fig, 10 und 1 1 gezeigten ersten und zweiten Aufnahnien eine Vennessungskarte er- 
stellt wird. Bevor die Routine ausgefuhrt wird, werden die aus Bildpixeldaten bestehenden Bildfelder der ersten und 30 
zweiten Aufnahme von der EC-Speicherkarte 28 eingelesen und die erste und zweite Aufnahine gleichzeitig auf dein 
Bildschinn 88 reproduziert und angezeigt, wie in den Fig. 10 und II dargestellt. 

In Schriii 1401 werden geeignete Anfangswerte (mit Ausnahme des Wertes 0) fiir die Koordinaien Xq, Yq und Zq der 
zweiten Posiuon Mi und fCir die Winkelkoordinaien a, p und y der opiischen Achse O2 uber die Tastatur 90 in den Com- 
puter 82 eingegeben. AnschlieBend werden in Schriti 1402 die Referenzpunkte PjjCpXjj, pyjj) nacheinander durch den mil j5 
der Maus 92 verfahrbaren Cursor auf der auf dem Bildschinn 88 dargestellten ersten und zweiten Aufnahme bestimmt. 
Genauer gesagt werden die Koordinaten der zwei Punkte P^iCpXn, pyn) ^2[(P^2i^ Py2l)- ^-"^^"^ zwc'i Punkte Pi2(P^l2* 
pyi2) und P22(P^22' Py22* sowie der zwei Punkte Pt3(pxi3, pyi3) und P23(p^23' Py23) durch eine Zentrale Recheneinheit 
(CPU") des Computers 82 ennitteU. 

Nachdem die Referenzpunkte P|j(pxij, pyij) bestimmt worden sind, wird in Schritt 1403 der Zahler k auf Eins gesetzt. 40 
AnschlieBend wird in Schritt 1404 ein geeigneter Punkt Qi(k=h wurfelfonnigen Objekts OB ausgewalilt und Bild- 
punkte q^^ ( vgl. Fig. 10 und i 1 ) des Punktes Ql, die in der ersten und zweiten Aufnahme auf dem Bildschinn 88 darge- 
stellt sind, durch den von der Maus 92 bewegten Cursor bestimmt. Genauer gesagt werden die Koordinaten der zwei 
Punkte QiiCqxn, qyn) und q2i(qx2i, qy2i) Bildpunktes durch die Zentrale Recheneinheit des Computers 82 er- 
inittelt. 45 

In Schritt 1405 werden die oben beschriebenen Kollinear-Gleichungen auf Grundlage der ennittelten Koordinaten ge- 
lost und die Koordinaten PXj, PYj, PZj der Referenzpunkte P|, P2 und P3 sowie die dreidimensionalen Koordinaten QXj, 
QY|, QZ| des Objektpunkies Qi bestimmt. AnschlieBend werden erste Naherungswerte fur die dreidimensionalen Ko- 
ordinaten Xq, Yq und Zq der zweiten Position M2 sowie fur die Winkelkoordinaten a, P und yder optischen Achse O2 be- 
stimmt, d. h. die Anfangskoordinaten Xq, Yq und Zq und die Anfangswinkelkoordinaten a, P und y, die in Schriti 1401 50 
eingegeben wurden, durch die ersten Naherungswerte ersetzt. 

In Schritt 1406 wird der Kocffizieni m wie folgt berechnet: 

m ^ i/r. 

55 

Dabei ist zu beinerken, daB die Angabe I der wirklichen Lange zwischen den Referenzpunkten P^, P2 und P3 und die 
Angabe 1' der durch die Ennittlung der Koordinaten PXj, PYj, PZj der Punkte Pj erhaltenen relativen Lange entspricht. 

In Schritt 1407 wird durch Verwendung des Koeffizienien in erne Skalierung zwischen den ennittelten Koordinaten 
PXj, PYj, PZj der Punkte Pj und den Koordinaten QX^, QYi, QZ^ des Punktes Qi bestimmt, um die tatsachliche raurnli- 
che Beziehuhg zwischen diesen zu ennitteln. AnschlieBend wird in Schritt 1408 das dreidimensionale X- Y-Z-Koordina- 60 
tensystem in ein dreidi mens ion ales X'-Y'-Z'-Koordinatensystem transfonniert, das so definiert ist, wie es in Fig. 15 ge- 
zeigt ist. 

Wie aus Fig. 15 ersichihch, liegt der Ursprung des dreidimensionalen X'-Y'-Z'-Koordinatensystems im Referenzpunki 
P|, wobei die X'-Achse durch die Referenzpunkte und P2 definiert ist. Des weiteren definieren die X'- und die Z'- 
Achse des Koordinatensystcins eine Ebene Ps, die die durch die Referenzpunkte P|. P2 und P3 definierte schraffiene drei- 65 
eckige Flache bzw. Referenzflache enihalt. Dabei ist zu beinerken. daB bei dem in Fig. 15 gezeigten Beispiel, obwohl der 
Ursprung des dreidimensionalen X'-Y'-Z'-Koordinatensystems mit deiti Referenzpunki P^ zusammenfalll, der Ursprung 
an jeder Position in der Ebene Ps angeordnet sein kann. 
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fn S.-hn>. 1409 wird bei.pielsweise die X'-Z'-F.bene b^w. die Ebcnc Ps. in der die Rcleren/,punkic P,. P. und P, sowic 
de ol -k ' nrQT u.Sclt. stnd. als Vcnucssun,skar,e aut dcu Bildschim. «8 dargos.cll,. Dcnnoch ^^-n .he dar- 
'!4dl,e VcnucLuneskartc un.cnau scin. wcnn die emeuencn Koordina.en X,,. Yo und /.o sow.c d.e emcuer.en VV.nkd- 

den soil Oder niche Wenn ein wci.erer Sa.z Punk.e q„ und q,, bes.i.nnu werden soil d. h vvenn die erneuencn Koord. 

na"en X„ Yn und 7^ sowie die emeuerten Winkelkoordina.en a. P und Y nich. ausre.chend ^"g^^^'^*-'" 

l^nllirhi I4U d^^Zahler k un, Eins erhoh.. AnschlieBend wird die Rou.ine n.i. den Schr.ncn 1404 b,s 1410 emeu. 

" w'n in Schrit. 1410 ke,n weiterer Sarz Punk.e q,, und q^, enuiuelt werden .oil d. h.. 

nnten X Y und Z„ sowie die emeuerten Winkelkoordinaten a. ^ und yausreichend angenahert worden bind tahri die 
S^erSg au"eetnd v^n Schritt 1410 mil Schri,, 1412 fon. be. de„i bes.imnu wird ob yon einem Benuizer durd. die 
T suS odfr die Maus 92 eine Korrek.ur des Neigungswinkels des Umergrundes betol, ten worden .si od^^^ mch ■ 

Wird ein Befehl zur Korrektur des Neigungswinkels des Untergrundes .n den Computer 82 eingegeben. tahrt die 
Sie^erunTausglhend"^ Schriit 1412 mi, Schriu 1413 for,, bei de.n die lolgende Berechnung durchgetuhr, wird: 

0^os~kLl/L2). 

Genauer eesa., wird der Neigungswinkel 0 des Un.ergrundes. d. h. der Ebene Ps. -f^^-^^^^^^^^^^ ^ f^^^^^'. 
reinhei, 34 beispTelsweise an der ers,en Position M, gemessenen vert.kalen und t.uni.i.alen Abs.andes LI und L_ bcre.b 

dfeTn d un?;^^^^^^^^^^ Posi.io' und M, ge„,.s,e„ word.n smd. ,11, di. -.ei,„e Koo,dmB,.n„»ns,or,„.„o„ d.s 

wie durch Scbrit, 404' bzw. Schri,! 409' angegeben is,. DarCiber hinaus solhe. wie F.g. 17 ze.gt. Schn,, 713 in 
Weise verwendit werden. wenn tuehrere Verniessungskarten miieinander koinbinien werden luussen. uni eine brcte 

wellten Profits beispielsweise in sieben Abschnitte D, bis Dv^unierteU,. dreidit.iensionalen X'-Y'-Z'- 

Venuessungskane hat de.uentsprechend eine Gesain.tehlerlange TE. die wie tolgt definier. ist: 
TE = (d| + d2 + dj + d4 + d, + dg + d^) - D. 

Dagegen hat eine nach der Erfindung ersteUte. zusan.n.engesetzte Verniessungskarte ^^^-^f^l^'^^'^^^^^ 
diiuensionale X--r-Z-Koordina,ensvs,em so iranstbnnieri w.rd. daB der Neigungswinkel 0 im wesenthchen Null ist. 
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CA cniiiitclion venikalcn Abstandes LI cino Vcrnicssungskarie cr/eugi vvcrdcn. die cntwcdcr in dor X'-Y'-r{bcnc oder 
dcr Y'-Z'-Ebcnc dcs drcidinicnsionalcn X'-Y'-Z'-Koordina(cnsysiLMiis licgt. Dadurch ist cs iiioglich, die Hohc des kubi- 
schen Objekies OB aufGrundlage ties venikalcn Abstandes LI zu berechncn, um dadurch cine Vennessungskarie in eni- 
wcdcr (ier X'-Y'-Lbenc oder dcr Y'-Z'-I:bcnc des drcidinicnsionalcn X'-Y'-Z'-Koordinatensystems zu crzeugen. 

5 

Paientanspruche 

L Kaniera, die insbesondere bcini tbiogranniietrischen Verruesscn vcrwendbar ist. gekenn^oichnet durch cine 
Sensoreinhcir ('34). die einen vertikalen Abstand (LI) und einen ruininialen Abstand (L2) der Karnera (CA) zu ei- 
nerii gegebcnentalls geneigi zu einer horizonialen Ebene ( Ph) verlautenden Unicrgrund (?) besiitiirnt, uber detii die lo 
Kaniera (CA) angeordnet isl. 

2. Kainera nach Anspruch L gekennzeichnet durch ein Speicherniediuiu (38) zurn Abspeichem der vertikalen und 
niiniriialen Abstandswcrte (LI und L2). 

3. Kainera nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeichnet durch eine Recheneinheit (42) zurn Berechncn cines Neigungs- 
winkels (0) des Untergrundes (P) aufGrundlage des vertikalen und niiniiiialen Abstandes (LI und L2). und durch I5 
ein Speicherniediurn (38) zuni Abspeichem des berechneten Neigungswinkels (0). 

4. Kaniera nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB die Kaiuera eine Digiialkaniera (CA) isl, und daB 
das Speichemiediuin (38) die bei der Aufnahine durch die Kaiuera (CA) enuiiteiten Bilddaten speichert. 

f>. Kaniera nach Anspruch 3 oder 4. dadurch gekennzeichnet, dal3 der vertikale Abstandswert (LI) in deni Speicher- 
niediuiu (38) a bge speichert wird. 20 

6. Kaniera nach einein der Anspruche I bis 5, dadurch gekennzeichnet, da(3 die Sensoreinheit (34) uiu eine rechi- 
winklig zur optischen Achse der Kaniera (CA) verlautende Achse (A) frei drehbar ist. und daG die Scnsoreinheit 
(34) den vertikalen Abstand (LI) bestinuut. wenn sich die Sensoreinheit, (34) in einer durch die Schwerkraft bewirk- 
ten, ausbalancierten Siellung belindet. 

7. Kainera nach Anspruch 6. dadurch gekennzeichnet, da8 die Sensoreinheit (34) zuni Besiiiunicn des niininialen 15 
Abstandes (L2) von der ausbalancierten Stellung in eine weitere Slellung schwenkbar ist. 

8. Speicheriuediuni tur von einer Kaniera (CA) erzeugte Bilddaten, dadurch gekennzeichnet, daB in das Speicher- 
niediurn (38) ein vertikaler Abstand (LL) und ein iiiininialer Abstand (L2) der Kaniera (CA) zu einein gegebcnen- 
talls geneigt zu einer horizontalen Ebene (Ph) verlautenden Untet^rund (P) abgespeichert. werden, iiber deni die Ka- 
niera (CA) angeordnet ist. jO 

9. Speicheriuediuni tur von einer Kaiuera (CA) erzeugte Bilddaten, dadurch gekennzeichnet, daB in das Speicher- 
niediuiu (38) ein Neigungswinkei (0) eines gegebenenfalLs zu einer horizontalen Ebene (Ph) geneigt verlaufenden 
Untergrundes (Ps) abgespeichert wird. Liber deni die Kaiuera (CA) angeordnet ist. 

10. Speicherniediuiu nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, daB in das Speichenuediuiu (38) Abstandswerte 
abgespeichert werden, die einen vertikalen Abstand (LI) der Kaiuera (CA) zuiii geneigt. verlautenden Untergrund J5 
(P) aneeben. 
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